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lementasi Fuzzy Logic Control pada Motor Servo sebagai Penggerak Panel Surya

Abstrak

Saar Tracker merupakan suatu alat yang memiliki_fungsi“untuk mencari intensitas cahaya
rggtahari yang lebih besar sehingga panel surya dapat memaksimalkan energi yang bisa
apatkan. Panel surya yang ada di_Politeknik Negeri Jakarta masih, statis atau tidak
frgerak sesuai arah intensitas cahaya matahari, sehingga panel surya. tidak dapat
mRengoptimalkan energi yang .bisa“diterima. Solusi untuk mengatasi masalahwtersebut,
deBuatkan suatu alat solar tracker yang dapat dimonitoring tegangan dan arusnya serta,data
n ditampilakan melalui-aplikasi khusus, riset ini' fokus pada implementasi fuzzy logic
@ntrol pada motor serve sebagai penggerak panel surya. Sistem solar tracker ini dikontrol
aléh Arduino nano'yang akan menggerakan motor servo dan panel surya ke arah intensitas
aya matahari yang lebih besar melalui sensor LDR. Untuk memonitering hasil dari
tegangan dan arus, sistem ini memiliki-aplikasi android khusus, media penghubung aplikasi
?droid dan alat yaitu menggunakan wifi serta untuk komunikasi'data antara mikrokontroler
alam hal‘ini Raspberry Pi yaitu dengan protocol komunikasi MQTT. Fuzzy logic
diimplementasikan pada pemrograman Arduino.dengan inputan 4 buah sensor LDR dan
output fuzzy berupa derajat dari motor servo. Input cahaya dari‘masing-masing sensor LDR
akan diolah oleh fuzzy logic yang ada pada program Arduino lalu.akan diteruskan untuk
menjadi output berupa derajat pada motor servo. Hasil derajat output yang dihasilkan melalui
Arduino berjalan baik sesuai dengan perhitungan teori serta perancangan dimatlab.

Kata kunci: Panel Surya, Solar Tracker, Arduino, IOT, Fuzzy Logic
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* Implmentation of Fuzzy Logic Control on Servo Motors as Solar Panel Drivers

Abstract

Iw eydiyeH S

Sxar Tracker is a tool that has a function to search for greater light intensity so that solar
;ﬁnels can maximize the energy that can be obtained:The selar panels at the Jakarta State
Bedytechnic are still static or do not move according to'the directionof light intensity, so solar
els cannot optimize the energy they can get. The solution to overcome:this problem is to
r@ake a solar tracker device that can‘monitor voltage and current and data.will.be displayed
tHrough a special application..This research focuses on the implementation of fuzzy logic
trol on servo motors as'solar panel drives. This.solar tracker system is controlled by
duino nano which will drive the servo motor and selar. panels towards greater sunlight
iensity through the LDR sensor. Todmonitor the results of voltage and current, this system
has a special android application, media connecting android applications.and tools, namely
g wifi and for.data communication between microcontrollers, in this case the Raspberry
¥ namely the MQTT communication“protocol. Fuzzy logic is implemented in Arduino
gPgramming with input of 4 LDR sensors and fuzzy.output inthe form of degrees from a servo
motor. The light input from each LDR sensor will be processed by the fuzzy logic in the Arduino
program and then will be forwarded to be output.in the form of degrees on the servo motor.
The results of the output degrees generated through Arduino workwell according to theoretical
calculations and design in Matlab.

Keywords: Solar Cell, Solar Tracker, Arduino, 10T, Fuzzy Logic

Vi
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PENDAHULUAN

1.1. Latar Belakang

Matahari merupakan energi terbarukan.yang-berlimpah dan memiliki peran
: penting sebagai pengganti energi listrik yang konsumsinyasemakin meningkat tiap
. tahunnya. Energi matahari sangat berpotensi untuk dimanfaatkan;.salah satu cara
untuk memanfaatkan energi tersebut yaitu menggunakan media panel surya. Sel
surya merupakan.sebuah perangkat.yang mengubah energi sinar matahari menjadi

@D

nergi listrik-dengan proses efek fotovoltaic, oleh karenanya dinamakan juga sel

—h

otovoltaic. 1]

Politeknik Negeri Jakarta (PNJ), Jurusan Teknik Elektro (JTE), Program Studi
(Prodi), Instrumentasi Kontrol Industri (IK1) saat ini memiliki konsumsi energi
listrik yang cukup besar, penggunaan energi listrik ini tidak hanya digunakan untuk
kepentingan penerangan pada setiap ruangan yang ada, tetapi_energi listrik juga
digunakan sebagai sumber tegangan pada alat-alat elektrontk yang digunakan
sebagai media pembelajaran. Selain itu, karena konsumsi listrik yang cukup besar
memungkinkan terjadinya arus-berlebih. Untuk-mengatasi permasalahan di atas,
selama ini'sudah ada panel surya sebagai alternatif sumber energi selain dari PLN,
tetapi penggunaanya masih . belum ‘maksimal, <panel surya belum dapat
memaksimalkan energi matahari yang ada karena panel hanya diam atau statis, serta
kita tidak tahu berapa banyak energiyang dihasilkan dari panel surya tersebut. Oleh
karena itu, panel surya dinamis perlu dibuat.

Panel surya dinamis berfungsi..untuk memaksimalkan. penyerapan energi
matahari. Sudah banyak panel surya dinamis«yang-pernah dibuat namun yang
menggunakan metode fuzzy logic mamdani sebagai kontrolnya serta dapat
memonitor efisiensi daya yang dihasilakan dengan aplikasi android masih sangat
terbatas, seperti yang dibuat oleh Evan Dwi Septiawan, Ramdhan Nugraha dan Sony
Sumaryo berjudul “Sistem Kendali Posisi Sel Surya Menggunakan PID Kontrol”
tegangan dan arus yang dihasilkan oleh panel surya tidak dapat diketahui datanya,

1 Politeknik Negeri Jakarta
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[
=
;sensor INA219, dan dua buah‘maetor servo. Input dan output tersebut.akan diproses

©)

*oleh karena itu akan dikembangkan dengan merubah metode kontrol dengan fuzzy

;Iogic mamdani dan menambahkan sistem monitoring daya agar dapat dilihat

=efisiensi yang dihasilkan menggunakan aplikasi android.

Desain alat panel surya dinamis menggunakan RaspberryPi sebagai

kontrolernya. RaspberryPi dan Arduino.digunakan untuk pengontrol sensor LDR,

%dengan fuzzy logic controlyang sudah diimplementasikan didalam Arduine. Selain
3 itu, RaspberryPi_juga dapat mengirim data daya yang. didapat melalui protocol
Ekomunikasi MQTT ke aplikasi android khusus untuk memonitoring panel surya

§dinamis.

e}l

1.2. Perumusan Masalah
Berdasarkan latar belakang yang dipaparkan, timbul permasalahan:
1. Bagaimana cara mengontrol motor servo dengan input sensor LDR?
2. Bagaimana mengimplementasikan fuzzy logic pada Arduino Nano?
3. Bagaimana cara mendapatkan data dari sensor INA219?

1.3. Batasan Masalah

Batasan masalah pada penelitian int sebagai berikut:

1." Metode kontrol yang digunakan yaitu Fuzzy Logic mamdani.

2. Aktuator yang digunakan yaitu motor servo.

3. Penelitian ini dilakukan untuk mengetahui perbedaan efisiensi
daya yangdiserap.oleh panel surya statis dan dinamis:

4. Sensor yang digunakan-ada-4.buah.LDR sebagai‘input dari fuzzy

logic.

1.4. Tujuan
Tujuan dari penelitian ini adalah membuat program, mengimplementasikan
fuzzy logic serta wiring pada mikrokontroler untuk sensor LDR, sensor INA219,

sebagai inputan d an motor servo sebagai output penggerak panel surya.

Politeknik Negeri Jakarta
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Rancang bangun panel surya dinamis berbasis IOT sebagai alat

analisis efisiensi daya yang diserap.oleh panel surya.

Luaran
1. Bagi lembaga pendidikan

2. Bagi mahasiswa

5.
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PENUTUP

Kesimpulan

Kesimpulan yang dapat~penulis ambil “dari. preses perancangan,
pembuatan, hingga pengujian-alat Analisis Efisiensi Daya pada Panel Surya
Dinamis Berbasis 10T, dengan subjudul “Implementasi Fuzzy Logie. Centrol
pada Motor Servo sebagai Penggerak Panel Surya” adalah sebagai berikut:

1. Logika fuzzy mamdani yang diterapkan pada program sistem ini

sudah sesuai dengan perhitungan yang dilakukan penulis secara teori
dan menggunakan matlab. Perhitungan secara teori didapatkan nilai
output fuzzy sebesar127.34, sedangkan dengan pemodelan diMatlab
didapatkan sebesar 127 jika input fuzzy pada LDR sebesar 50.
Program pada Arduino dengan input LDR dan motor servo sebagai
aktuator berhasil menggerakan panel .surya untuk mengikuti
intensitas cahaya paling besar yang diterima oleh sensor LDR.
Berdasarkan hasil pengujian motor -servo_pada sumbu horizontal.
Didapatkan bahwa Ketika pagi hari servo sumbu horizontal berada
pada posisi 48 derajat.ke arah timur.dan akan terus bergerak searah
jarum jam sampai pada siang hari servo berada pada titik sekitar 94
derajat, pada saat siang hari menuju sore servo perlahan bergerak ke
arah barat dan data yang didapatkan yaitu 166 derajat.
Presentase..optimasi yang diperoleh dari penerapan sistem. panel
surya dinamis‘dengan. Fuzzy Logic Control yaitu sebesar36.71%

4 Politeknik Negeri Jakarta
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ROGRAM SYSTEM PANEL SURYA DINAMIS DENGAN FUZZY LOGIC

.
Y
:

nclude <Fuzzy.h>
include <Servo.h>

(o)

ant Idr_left = AO; //kiri atas

i t Idr_right = Al; //kanan atas
ot Idr_up = A2;

$#t ldr_down = A3;

)

%t servoAtas = 3;
Jit servoBawah.= 9;
)

gint out_servoupMap;

dlint out, servodownMap;

int LeftMap;

int rightMap;

int upMap;

int downMap;

float prevServoUpValue = 0;
float prevServoDownValue = 0;

Servo servoUp;
Servo servoDown;

Fuzzy *fuzzy = new Fuzzy();

IIFUZZY INPUT 1 IdrLeft
FuzzySet *gelapl = new FuzzySet(0,0, 10,7100); //0,0,250,300 || O, O, 10, 100
FuzzySet *sedangl = new FuzzySet(50, 150, 150, 250);//200,500,500,800 || 50 150
250
FuzzySet *terangl = new FuzzySet(200, 290, 300, 300);//600,800,1023,1023 ||
200, 290, 300, 300

I[FUZZY INPUT 2 ldrRight
FuzzySet *gelap2 = new FuzzySet(0, 0, 10, 100);
FuzzySet *sedang2 = new FuzzySet(50, 150, 150, 250);
FuzzySet *terang2 = new FuzzySet(200, 290, 300, 300);

IIFUZZY INPUT 3 IdrUp
FuzzySet *gelap3 = new FuzzySet(0, 0, 10, 100);
FuzzySet *sedang3 = new FuzzySet(50, 150, 150, 250);
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=5uzzySet *terang3 = new FuzzySet(200, 290, 300, 300);

-+

(Y

3//FUZZY INPUT 3 ldrDown

FzzySet *gelap4 = new FuzzySet(0, 0, 10, 100);
uzzySet *sedang4 = new FuzzySet(50, 150, 150, ;

FuzzySet *sedang4 F Set(50, 150, 150, 250)

EuzzySet *terang4 = new FuzzySet(200, 290, 300, 300);

-+
R/IFUZZY OUTPUT servoUp
£uzzySet *CCW1 = new FuzzySet(0, 0, 60, 100); //0,0,60,100
zzySet *C1 = new FuzzySet(70, 140, 140, 180); //70,140,140,180
uuzzySet *CW1 = newFuzzySet(130, 180, 255, 255); //130,180,255,255

m
={/[FUZZY OUTPUT servoUp

ruzzySet *CCW2 = new FuzzySet(0, 0, 60, 100); //0,0,60,100
§uzzySet *C2=new FuzzySet(70,140, 140, 180); //70,140,140,180
ﬁuzzySet *CW?2 = new FuzzySet(130,180,255,255); //130,180,255,255

void setup()

{
Serial.begin(9600);
pinMade(ldr_left, INPUT);
pinMode(ldr_right, INPUT);
pinMode(ldr_up, INPUT);
pinMode(ldr_down, INPUT);
servoUp.attach(servoAtas);
servoDown.attach(servoBawah);
pinMode(servoAtas, OUTPUT);
pinMode(servoBawah, QUTPUT);
servoUp.write(80); //80
servoDown.write(100); /100
delay(2000);

l[Fuzzy Input
Fuzzylnput *Idr_leftl =-new Fuzzylnput(1);

Idr_leftl->addFuzzySet(gelapl);

Idr_leftl->addFuzzySet(sedangl);
ldr_leftl->addFuzzySet(terangl);
fuzzy->addFuzzyInput(ldr_leftl);

l/[Fuzzy Input
FuzzylInput *Idr_rightl = new Fuzzylnput(2);
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DYeH O

Sldr_rightl->addFuzzySet(gelap2);

gldr_right1->addFuzzySet(sedang?2);
3ldr_rightl->addFuzzySet(terang2);
?uzzy->add Fuzzylnput(ldr_rightl);

a/Fuzzy Input
g.FuzzyInput *Idr_upl = new FuzzyInput(3);

=
2ldr_upl->addFuzzySet(gelap3):

xdr_upl—>addFuzzySet(sedangS);
mldr_upl->addFuzzySet(terang3);
3fuzzy->add Fuzzylnput(ldr_upl);

'nT//Fuzzy Input

§Fuzzylnput *Idr_down1 = new Fuzzylnput(4);

-+

mIdr_down1->addFuzzySet(geIap4);
ldr_downl1->addFuzzySet(sedang4);
ldr_downl1->addFuzzySet(terang4);
fuzzy->addFuzzyInput(ldr_downl);

/[Fuzzy Qutput
FuzzyQutput *servoUpp = new FuzzyOutput(1),

servoUpp->addFuzzySet(CCW1);
servoUpp->addFuzzySet(C1);
servoUpp->addFuzzySet(CW1);
fuzzy->addFuzzyOutput(servoUpp);

//[Fuzzy Output
FuzzyOutput *servoDownn = new FuzzyOutput(2);

servoDownn->addFuzzySet(CCW2);
servoDownn->addFuzzySet(C2);
servoDownn->addFuzzySet(CW?2);
fuzzy->addFuzzyOutput(servoDownn);

FuzzyRuleAntecedent *gelapl_gelap2 = new FuzzyRuleAntecedent();
gelapl_gelap2->joinWithAND(gelapl, gelap2);

FuzzyRuleConsequent *servo_downl = new FuzzyRuleConsequent();
servo _downl->addOutput(C2);
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u
)

A
=
o

gFuzzyRule *fuzzyRule01 = new FuzzyRule(1, gelapl_gelap2, servo_downl);
gfuzzy >addFuzzyRule(fuzzyRule0l1);

;

)

©//[FUZZY RULES

m = — == == = -_—_——== - — = ~p—

=
=FuzzyRuIeAntecedent *sedangl_gelap2 = new FuzzyRuleAntecedent();
éedangl gelap2->joinWithAND(sedangl, gelap2);

mFuzzyRuIeConsequent *servo_down2 = new FuzzyRuleConsequent();
=servo_down2->add0utput(CCWZ);
m

mFuzzyRuIe *fuzzyRule02 = new FuzzyRule(2, sedangl_gelap2, servo_down?2);
ﬂfuzzy >addFuzzyRule(fuzzyRule02);

IIFUZZY RULES

FuzzyRuleAntecedent *terangl gelap2 =new FuzzyRuleAntecedent();
terangl_gelap2->joinWithAND(terangl, gelap2);

FuzzyRuleConsequent *servo_down3 = new FuzzyRuleConsequent();
servo_down3->addOutput(CCW2);

FuzzyRule *fuzzyRule03 = new FuzzyRule(3, terangl_gelap2, servo_down3);
fuzzy->addFuzzyRule(fuzzyRule03);

IIFUZZY RULES

FuzzyRuleAntecedent *gelapl sedang2 = new FuzzyRuleAntecedent();
gelapl_sedang2->joinWithAND(gelapl, sedang?2);

FuzzyRuleConsequent *servo_down4 =new FuzzyRuleConsequent();
servo_down4->addOutput(CW2),

FuzzyRule *fuzzyRule04 = new FuzzyRule(4, gelapl_sedang2, servo_down4);
fuzzy->addFuzzyRule(fuzzyRule04);

IIFUZZY RULES

FuzzyRuleAntecedent *sedangl sedang2 = new FuzzyRuleAntecedent();
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Ssedangl_sedang2->joinWithAND(sedangl, sedang?);

e}

3FuzzyRuleConsequent *servo_down5 = new FuzzyRuleConsequent();
?ervo_down5->addoutput(C2);

gFuzzyRuIe *fuzzyRule05 = new FuzzyRule(5,sedangl.sedang2, servo_down5);
?uzzy»addFuzzyRuIe(fuzzyRuIe05);

%FuzzyRuleAntecedent *terangl_sedang2 = new FuzzyRuleAntecedent();
Eterangl_sedangz->joinWithAND(terangl, sedang2);

Y

§FuzzyRuIeConsequent *servo_down6 = new FuzzyRuleConsequent();
grservo_downs->addOutput(CCW2);

FuzzyRule *fuzzyRule06 = new. FuzzyRule(6, terangl sedang2, servo_down6);
fuzzy->addFuzzyRule(fuzzyRule06);

IIFUZZY RULES

FuzzyRuleAntecedent *gelapl_terang2 = new FuzzyRuleAntecedent();
gelapl_terang2->joinWithAND(gelapl, terang2);

FuzzyRuleConsequent *servo_down7 = new FuzzyRuleConsequent();
servo_down7->addOutput(CW2);

FuzzyRule *fuzzyRule07 = new FuzzyRule(7, gelapl_terang2, servo_down7);
fuzzy->addFuzzyRule(fuzzyRuleQ7);

FuzzyRuleAntecedent *sedangl terang2 =new FuzzyRuleAntecedent(),
sedangl_terang2->joinWithAND(sedangl;terang2);

FuzzyRuleConsequent *servo_down8 = new FuzzyRuleConsequent();
servo_down8->addOutput(CW2);

FuzzyRule *fuzzyRule08 = new FuzzyRule(8, sedangl_terang2, servo_down8);
fuzzy->addFuzzyRule(fuzzyRule08);
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=FuzzyRuleAntecedent *terangl_terang2 = new FuzzyRuleAntecedent();
_’;terangl_terangz->joinWithAN D(terangl, terang2);
(=]

=FuzzyRuleConsequent *servo_down9 =.néw. FuzzyRuleConsequent();
mxservo_down9->add0utput(C2);

uzzyRule *fuzzyRule09.= new FuzzyRule(9, terangl_terang2, servo_down9);
uzzy->addFuzzyRule(fuzzyRule09);

=uzzyRuleAntecedent *gelap3_gelap4 = new.FuzzyRuleAntecedent();
gelap3 _gelap4->joinWithAND(gelap3, gelap4);

FuzzyRuleConsequent *servo_upl = new FuzzyRuleConsequent();
servo_upl->addOutput(C1);

FuzzyRule *fuzzyRule10 = new FuzzyRule(10,. gelap3_gelap4,servo_upl);
fuzzy->addFuzzyRule(fuzzyRule10);

IIFUZZY RULES

11=== & == E N = === — = = ]

FuzzyRuleAntecedent *gelap3 sedang4 = new FuzzyRuleAntecedent();
gelap3_sedang4->joinWithAND(gelap3, sedang4);

FuzzyRuleConsequent *servo_up2 = new FuzzyRuleConsequent();
servo_up2->addOutput(CCW1),

FuzzyRule *fuzzyRulell = new FuzzyRule(11, gelap3_sedang4, servo_up2);
fuzzy->addFuzzyRule(fuzzyRulel11);

I/FUZZY RULES

12::: == == === - T

FuzzyRuleAntecedent *gelap3_terang4 = new FuzzyRuleAntecedent();
gelap3_terang4->joinWithAND(gelap3, terang4);

FuzzyRuleConsequent *servo_up3 = new FuzzyRuleConsequent();
servo_up3->addOutput(CCW1);
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%i:uzzyRule *fuzzyRulel2 = new FuzzyRule(12, gelap3_terang4, servo_up3);
8fuzzy->addFuzzyRule(fuzzyRulel12);

(=]
=tuzzyRuleAntecedent *sedang3_gelap4-=newFuzzyRuleAntecedent();
m;:sedangS_gelap4->joinWithAND(sedang3, gelap4);

N1

uzzyRuleConsequent *serve_up4 = new FuzzyRuleConsequent();
mservo_up4->addOutput(CW1);

ab

=FuzzyRule *fuzzyRule13 = new FuzzyRule(13, sedang3_gelap4, servo_up4):
fuzzy->addFuzzyRule(fuzzyRulel3);

eyer

ek /IFUZZY/RULES

14=== E— ==

FuzzyRuleAntecedent *sedang3_sedang4 = new.FuzzyRuleAntecedent();
sedang3_sedang4->joinWithAND(sedang3, sedang4);

FuzzyRuleConsequent *servo_up5 = new FuzzyRuleConsequent();
servo_up5->addOutput(C1);

FuzzyRule *fuzzyRule14 = new FuzzyRule(14, sedang3_sedang4, servo_up5);
fuzzy->addFuzzyRule(fuzzyRule14);

IIFUZZY RULES

15=== == —— = T e — e

FuzzyRuleAntecedent *sedang3_terang4 = new FuzzyRule Antecedent();
sedang3_terang4->joinWithAND(sedang3, terang4);

FuzzyRuleConsequent *servo_up6 = new FuzzyRuleConsequent();
servo_up6->addOutput(CCW1);

FuzzyRule *fuzzyRulel5 = new FuzzyRule(15;-sedang3-terang4, servo_up6);
fuzzy->addFuzzyRule(fuzzyRulel5);

I/FUZZY RULES

1 = —— — et —_ e e e e e e

FuzzyRuleAntecedent *terang3_gelap4 = new FuzzyRuleAntecedent();
terang3_gelap4->joinWithAND(terang3, gelap4);
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¥eH O

o
g FuzzyRuleConsequent *servo_up7 = new FuzzyRuleConsequent();
giservo_up7->addOutput(CW1);

w

=FuzzyRule *fuzzyRule16 = new FuzzyRule(16, terang3_gelap4, servo_up7);
_’j‘uzzy->addFuzzyRuIe(fuzzyRuIe16);

I/FUZZY RULES

uzzyRuleAntecedent *terang3_sedang4 = new FuzzyRuleAntecedent();
erang3_sedang4->joinWithAND (terang3, sedang4);

5gNn)||ug?;!|o

m
EFuzzyRuIeConsequent *servo_up8 = new FuzzyRuleConsequent();
n*servo_up8->addOutput(CWl);

Y

§FuzzyRuIe *fuzzyRulel7 = new FuzzyRule(17, terang3_sedang4, servo_up8);

fuzzy->addFuzzyRule(fuzzyRulel7);

18=== == == === e ==

FuzzyRuleAntecedent *terang3_terang4 = new.FuzzyRuleAntecedent();
terang3_ terang4->joinWithAND(terang3, terang4);

FuzzyRuleConsequent *servo_up9 = new FuzzyRuleConsequent();
servo_up9->addOutput(C1);

FuzzyRule *fuzzyRule18 = new FuzzyRule(18, terang3 _terang4, servo_up9);
fuzzy->addFuzzyRule(fuzzyRule18);

¥
void loop()
{

int in_IdrLeft = analogRead(ldr_left);

int in_ldrRight = analogRead(ldr_right);
int in_IdrUp = analogRead(ldr_up);

int in_ldrDown = analogRead(ldr_down);

LeftMap = map(in_IdrLeft, 0, 1023, 300, 0); /390 600
rightMap = map(in_ldrRight, 0, 1023, 300, 0); //600
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SupMap = map(in_ldrUp, 0, 1023, 300, 0); //350
gidownMap = map(in_IdrDown, 0, 1023, 300, 0); //300

=uzzy->setinput(1, LeftMap);
",}fuzzy->setlnput(2, rightMap);
Sfuzzy->setinput(3, upMap);
2uzzy->5etlnput(4, downMap);
mfuzzy->fuzzify();

Q
)
w«:::: == = === SERVO
E::: == == = ——
float out_servoUp = fuzzy->defuzzify(1);
ofloat x;

delay(50);

float out_servoupMap = map(out_servoUp; 0, 255, 220, 60); //0, 255, 180, 0
Serial.printIn(out_servoUp);
Serial.print(prevServoUpValue);

If (prevServoUpValue > 0) {
Serial.print("hit");
It (prevServoUpValue < out_servoupMap) {
for (x = prevServoUpValue; X <= out_servoupMap; x++){

Serial.printin("\nServoAtas "),
Serial.printIn(x);
delay(50);
servoUp.write(X);

¥
}else {
for (x = prevServoUpValue; x >=out_servoupMap; x--){
Serial.printin(*\n ServoAtas *);
Serial.printin(x);
delay(50);
servoUp.write(X);

¥
¥

prevServoUpValue = out_servoupMap;

}else {

prevServoUpValue = out_servoupMap;

}
lidelay (500);
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= —— == == === ====SERVO

=iloat c;
Adelay(50);
o-q‘loat out_servodownMap = map(out_servoDown, 0, 255, 180, 0);
=Serial.println("\n value™);
%Serial.println(out_servoDown);
SSerial.printin(prevServoDownValue);
erial.printin(out_servodewnMap);
If(prevServoDownValue > 0){
If (prevServoDownValue < out_servodownMap){
for (c = prevServoDownValue; ¢ <= out_servadownMap; c++){
Serial.printin(*\nServoBawah *);
delay(50);
Serial.printin(c);
servoDown.write(c);
¥
} else if (prevServoDownValue == out_servodownMap) {
delay(50);
}else {
for (c = prevServoDownValue; ¢ >= out_servodownMap; c--){
Serial.printin("\nServoBawah *);
delay(50);
Serial.printin(c);
servoDown.write(c);
}
}
}

prevServoDownValue = out_servodownMap;
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//delay(500);

delay(1000);
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Gambar L-2. Tampak Atas Alat
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